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Épreuve de Mécanique 
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Partie I 

A-Oétenmliwr le centre dinmieGtfunr lri**at|ii™ [fi^re S^OAÀTiamo&fcde recienEleen O 

tl téüC-qutDA - M * , e; de masse m 



B-5ûit RiiO'Xi.Ÿl, /n"h m repère grtKowffflé 1 d rea-dédu t d'un repéra r«e ortfoomoeiné direci 

r 0 (O\ KX* p* t ** £W^i = SZ t . 

On mater iitso l'axe OX," sur lequel un cercle [Cl (rifvf* li| de centre A et de rayon s "M astreint J te 
{Mplateren restant dans le plan (GX*. ÔT^).solt l est h pui il de contait et P un point lie aucerelç 

On pose GJ*rX> et (P - (■'UC i, AP)- 

On (tel ni le repère orthonormé direct Bi au-terme (C). par X.V, Z*ï arec AP = =‘X. X en l« 
scieur unitaire de U> direction AP. tous In résultait doivent être exprimes dans I* base eswcii. 1 jh 
repère fi 1 u(O: Xj. ï 1 i r 



F«jure M 


■Questi-o-ns : 

1. Calculer!» vitesse de eksiaTient^Jf C/Rt ) r tfv cercle (C| hit la rfroile 

ÜX^tviiuM retrouver la vlMje de gliîierWt V{ftC/ft,% 

î, D-fcn.vef Impression du vertes aticè!* rat ion de la particule de 
















3 Ûn élude h n?nWrtiwonE de P da iü tcmyèné comme afrwrjr, ÿ. ft t «t Je repère 

re tatrf, ■donnée tel espfeuipfrs: 

s Ûej vires*» rel-aiivt d>otnwiemeffit etabi»lue 

V(Wé) 

b. d* j KcélérjtBns relatée f(PfN l ). ^(PeWj/Rç,}, 

compJ*j«trt»jrS]^ t*t absolue fCP/Æc)- 

Parîre U 

TOUS les repère* Sdnt arl honçjmés directs 

E&iC anifitrdu hnrrnjfrr rie «CtiOrt rtèljl *$«&!*■ (ligure llli. de m»wn, d* cenrf* G ei <fc Ufttti 

Dans ce prpbNîriie du w prapore ootudier le mouvèine pi dp. sdMe S pat rapport au repère lin* 
RàUléenÆ -*{Ojtj.k'}. lin* (O.Â) définit la verticale ascendante. 

On appciie - ((î T i 1 ..J 1 .jt,)k rfptfç liÿ au SQl>de (S}, 

A^C«?n(l;çïmOTnfntïprincitHiKtfift#M»tènCI (Ci est m moment d'inertie par rapport à 
3 are tto fivotokm de (S|. 

Dim twt le proïsterr* on suppore (S) reste en contact avec le (Han iOJ. /) iv point i 

[S] est repère fhar les ü*ü angles d'Fu|»r habituels v^êel ç et 7) coordonnées de ù dans R 

U-réaction du plan s;»r le cerceau tn l<H un Elksdurdont le support paire pi r t et de vecteur 
fl - M *n suppose que I* frottement est nul. 

P# un système non précisé, fS) esi souoii J ï me i kii i u'-.i-, gliswur dont le support passe par ü ti de 
vecteur F - K$pà f (K > 0 |. 
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figure ut 

On donne 

-le vecteur de rotation instantané iXi/fi} m ^nt+ffrâ + (pJfr., 
. t« cite du potaîGest z asinfï 
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i' fiytfï Se&MJSsiiSü 

EKpjinMir l r (I F, SIR) t Kprimè dans la bai* (J, >, 4 J. 

Il- Eftrtfaqhrttiw 

a, DértmUn«rlr , ef|fiitieuFdl , i™nl*da^3*iïii tnfi exprimé dïfli li bwe (-n. w\ J: i 

b. Djfii la ba« (», w.4, y „ ÉJtpfimec !en^m»T cinétique U.SfR j, 

iu- E|ll4U2lD(niWi 

On délire faire l'étude dynamique -du système, 

e tn 3 pplUjuam le théorème tfe la rtiUiante dynastie <3a*j donner brièvement la 
satura du mouvement de G ujrk plan hpriqontel 
b Ecrit e le théprème du moment cinétique en fi, en dèif uire de u* iniépalei pi emièreà 

du mouvement en projetant iuf 4 cl 4, 
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